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ABSTRAK
Untuk memaksimalkan energi matahari yang diterima oleh panel solar cell maka pada penelitian ini
akan memaparkan tentang bagaimana mengendalikan motor listrik dc sehingga mampu menghasilkan
putaran dua arah mengikuti pergerakan matahari dari arah timur ke barat maupun sebaliknya sehingga
panel sel surya yang terhubung mekasnis dengan motor listrik DC mampu mengikuti pergerakan matahari
sehingga penyerapan sinar matahari bisa optimal. Metode yang digunakan pada penelitian ini adalah
metode Fuzzy Logic Control (FLC) yang dituangkan kedalam bahasa pemrograma C kemudian
diimplementasikan ke dalam microcontroller ATMega 8535. Motor DC yang digunakan pada penelitian
ini adalah motor DC yang bertegangan 24 volt dengan daya yang kecil tetapi dengan torsi yang cukup
untuk menggerakkan sebuah panel sell surya. Software yang digunakan pada simulasi ini adalah proteus
7.0. Dari hasil simulasi, dapat diketahui bahwa sistem kontrol yang dibuat mampu mengendalikan motor
DC sehingga mampu menggerakkan panel solar cell jika dihubungkan secara mekanis dengan panel solar
cell dengan kecepatan yang sesuai dengan kecepatan matahari
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I. PENDAHULUAN
Energi surya merupakan salah satu sumber
energi listrik terbarukan. Saat ini telah banyak
diteliti tentang pemusatan energi matahari pada
panel solar cell supaya bisa terserap secara
optimum. Untuk memperoleh energi matahari
yang optimum maka diperlukan sistem kontrol
yang mampu menggerakkan panel solar cell
sehingga mampu mengikuti arah pergerakan
matahari su paya matahari tetap tegak lurus pada
permukaan panel solar cell.
Penelitian ini bertujuan untuk memaparkan
simulasi tentang bagaimana mengendalikan
motor listrik DC yang nantinya akan
dihubungkan dengan panel solar cell sehingga
mampu menggerakkan panel solar cell
mengikuti pergerakan matahari. Metode yang
digunakan untuk menggerakkan panel solar cell
mengikuti pergerakan matahari adalah dengan
menggunakan sensor posisi atau sensor sudut
yang berfungsi sebagai detector posisi matahari.
Penelitian ini menampilkan desain simulasi
dari sistem kontrol panel solar cell yang
menggunakan metode Fuzzy Logic Control
(FLC) untuk mengatur kecepatan pada motor
penggerak dari panel solar cell sehingga tetap
stabil dalam mengikuti kecepatan pergerakan
matahari dari timur ke bara.
II. LANDASAN TEORI
1. Rangkaian H-Bridge
Penelitian ini menggunakan rangkaian H-
Bridge yang berfungsi untuk menggerakkan
motor DC. Rangkaian H-Bridge tersebut
dikendalikan oleh sebuah microcontroller yang
menggunakan bahasa pemrograman  C dengan
kontrol logika fuzzy yang berfungsi untuk
mengatur kecepatan putar (rpm) dan arah
putaran motor DC.
Gambar 1.  Rangkaian H-Bridge Motor DC
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Rangkaian H-Bridge menggunakan empat
buah optocoupler yang berfungsi sebagai isolasi
antara rangkaian kontrol dan rangkaian daya
pada rangkaian H-Bridge. Rangkaian ini juga
menggunakan empat buah mosfet IRF460 dan
masing-masing dikendalikan oleh
microcontroller melalui empat port.
2. Microcontroller ATMega 8535
Microcontroller ATMega 8535 berfugsi
untuk membangkitkan sinyal PWM yang  dapat
digunakan untuk mengatur  kecepatan motor dan
untuk menghindarkan rangkaian mengkomsumsi
daya berlebih. PWM dapat mengatur kecepatan
motor karena tegangan yang diberikan dalam
selang waktu tertentu saja. PWM ini dapat
dibangkitkan melalui software. Lebar pulsa
PWM dinyatakan dalam Duty Cycle. Misalnya
duty cycle 10 %, berarti lebar pulsa adalah 1/10
bagian dari satu periode penuh. Gambar.2 di
bawah ini menampilkan konfigurasi dari
ATmega 8535
Gambar 2.  Konvigurasi ATMega 8535
Logika Fuzzy yang ditanam pada
microcontroller ini diprogram dengan
menggunakan bahasa pemrograma C sehingga
mampu menghasilkan putaran motor DC yang
sesuai dengan kecepatan matahari yaitu:
III. METODE PENELITIAN
Metode kontrol yang digunakan untuk
mengontrol kecepatan motor listrik yang
digunakan adalah Fuzzy Logic Control. Fuzzy
Logic Control pada sistem ini mempunyai peran
yang sangat penting yakni sebagai sistem
kontrol yang memberikan keluaran berupa
ketepatan dalam menggerakkan motor listrik DC
sehingga panel solar cell yang terhubung secara
mekanis dengan motor listrik dc mampu tetap
berada pada garis tegak lurus dengan posisi
matahari. Input dari sistem kontrol ini adalah
pembacaan sensor sudut matahari. Selanjutnya
akan diproses dalam nilai keanggotaan pada
membership function error dan delta error.
Output dari kontrol fuzzy ini adalah
mengatur besarnya tegangan untuk penyulutan
pada rangkaian H-bridge driver motor DC.
Sistem kontrol fuzzy yang dibuat terdiri dari dua
fariabel input yakni error (e) dan delta error
(∆e) dan akan menghasilkan suatu keluaran
berupa besarnya tegangan yang akan masuk
pada rangkainan H-bridge driver motor DC.
Sistem kontrol fuzzy pada penelitian ini akan
dituangkan kedalam bahasa pemrograman  C
untuk kemudian dituangkan ke dalam
microcontroller ATMega8535.
Gambar.2 dan Gambar.4 menampilkan
membership functions dari fariabel input yaitu
Error dan Delta Error. Sedangkan Gambar.4
menampilkan membership functions fariabel
output yaitu tegangan. Ketiga fariabel tersebut
memiliki tujuh buah membership function yang
terdiri dari NS, NM, NB, Z, PB PM, PS. Nilai
error dan delta error yang terdapat pada fariabel
input diperoleh dari hasil ujicoba sistem
konverter secara open loop.
Setelah dilakukan ujicoba pada sistem
secara open loop maka nilai error dan delta
error dapat ditentukan. Untuk nilai error bisa
ditentukan dengan menggunakan persamaan
. Jika nilai error telah
ditentukan maka secara otomatis nilai delta
error bisa ditentukan dengan cara nilai error
yang didelay sehingga akan menghasilkan nilai
delta error.
Setelah nilai error dan delta error ditentukan
maka langkah selanjutnya adalah menentukan
range dari  masing masing variabel input.
Langkah selanjutnya adalah membuat rule based
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pada sistem fuzzy seperti yang ditunjukkan pada
Tabel.1 berikut ini:
Tabel 1. Rule Based Fuzzy Logic Control
Gambar 3. Fungsi Keanggotaan input error (E)
Gambar 4.  Fungsi Keanggotaan Input Delta
Error (DE)
Gambar 5.  Fungsi Keanggotaan Anggota
Output
IV. HASIL DAN PEMBAHASAN
Gambar 6 menampilkan gerakan putaran
motor pada saat mengikuti pergerakan matahari
yang bergerak dari timur ke barat. Arah putaran
motor pada kondisi ini adalah positif.
Gambar 6.  Putaran Motor Positif.
Gambar 7 menampilkan gerakan putaran
motor pada saat motor menggerakkan panel
solar sel untuk kembali ke arah timur
(menunggu matahari terbit) sesaat setelah
matahari terbenam di arah barat. Arah putaran
motor pada kondisi ini berlawanan pada kondisi
sebelumnya dari positif menjadi negatif.
Gambar 7. Putaran Motor Negatif
Berdasarkan dari gambar 6 dan gambar 7
maka dapat dilihat bahwa putaran motor DC
yang dikendalikan oleh FLC mampu
menghasilkan putaran dua arah sehingga jika
motor tersebut dihubungkan secara mekanik
dengan panel solar cell maka akan menghasilkan
pergerakan panel solar cell yang mengikuti
pergerakan matahari dari timur ke barat
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